



































































































































































































 時刻 t-1 におけるロボット A の位置を原点とした座
標系における同ロボットと周囲ロボット B との位置関
係を図 3 に示す。時刻 t におけるロボット X の位置を
PXt、移動距離を dXt、移動方向をθXt、移動ベクトルを 
mXt(dXt，θXt) とする。ただし、X = A, B である。移動ベ
クトルは移動速度ベクトルに通信間隔を乗ずることによ
って算出される。また、時刻tのロボットA を基準とす
るロボット B の相対的な存在方向を ϕt とする。このと
き、時刻 t までに得られる時系列の各情報に基づいて、   









 =  cos  sin −  −  cos  sin − sin −  , 

















 図 4 に開発したシミュレータの GUI 画面を示す。本




















 (i) 存在位置のサンプル点の算出 
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